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論文の内容の要旨
本論文では、人の指の可変耐性を計測し、ほほ人の指のサイズのロボットフインガーにおいて可変剛性を
再現するために必要な条件を静力学に基づく解析により求め、また、得られた条件をもとに設計した実機に
より指先剛性が可変となることを数値シミュレーションおよび実験機により確認しているO その結果、関節
駆動機構においては関節制性が線形間性の場合には指先可変剛性を実現できず、縫駆動機構を用いることで、
指先可変剛性を再現できることを確認している。特に多関節縫駆動機構を用いた場合には、指の変位に対し
て復元カと同時に把持力も増加する特性を有することができ、把持物体をより強く把持することが可能とな
ることを明らかにしている。さらに、アクチユエータの鰯性を発生力と共に増加する可変耐性とすることで、
より大きな指先変位に対しても可変関tl性特性を保つことを数値シミュレーションおよび実験により確認して
いる。
審査の結果の要旨
本論文では人の持つ発生力に応じた指先可変欄性特性を人工的に実現することを自擦とし、多関節臆駆動
機構やアクチュエータの可変剛性特性などを駆動機構に加えることで、指先剛性特性がどのように変化する
か解析的に明確化し、実験によってその妥当性の検証を終えている点が、発表者から説明があった。審査員
から様々な観点からの質疑があり、それらに対して発表者から適切な回答が行われた。その結果、研究目的、
研究内容、研究成果、研究意義が審査員に理解・評価され、このような研究は国内外に見られず、十分に独
創的な研究であると共に、有意義な成果が得られてることが確認された。
平成24年 l月24日、システム情報工学研究科において、学位論文審査委員の全員出席のもと、著者に論
文について説明を求め、関連事項につき質疑応答を行った。その結果、学位論文審査委員全員によって、合
格と判定された。
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上記の学位論文審査ならびに最終試験の結果に基づき、著者は博士(工学)の学位を受けるに十分な資格
を有するものと認める。
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